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的功能做不同的Function Call，以下列的是各API Function Call的名稱：
1. *struct Motor_Control(int M_ID, int M_Order, *void Data)
2. *struct Sensor_Control(int S_ID, int S_Order, *void Data)







所以參數設定為 int R_ID、*struct Data。而在接收上，機器人只要負責接收資訊，所以參數
只需設定為*struct Data 即可。
裁判箱這部份是只有在比賽時才有的，也是利用 WiFi 做無線傳輸下達命令給機器人，
在程式設計上是以 struct Ref_Command 為命名。在資料傳送數據上，我們設計ㄧ個參數指標
命名為*void Data，方便裁判針對所有機器人做監控。
4.4 工作結果與討論
4.4.1 CPU Broad 的建置：
我們是參考陸達半導體 STR9105 SPECIFITION，未來可能會需要擴充新的功能，所以
留了一組 ISA-Bus 以防未來需要新增功能，下圖 4-2 是我們的電路板實體圖：
圖 4-2 電路板實體圖
4.4.2 OS的建置:
在 Linux 系統上它的 Source Code 是 Open 的，而在 Sensor , Motor Drivers 的設計上更
能有基本的 Source Code 可以參考，減少了我們在系統上出錯的問題，下 4-4 圖是我們 OS
的架構圖:








Motor_Control 命名，設定三個參數為 int M_ID、int M_Order、*void Data，這分別對應 Motor
ID、命令的類別以及資訊的下達。
表 4-1 馬達控制的 API
4.4.3.2 感測器控制:




Sensor_Control 命名，設定三個參數為 int S_ID、int S_Order、*void Dat，分別對應 Sensor ID、
命令及資訊的下達。如表 4-2 所示：
表 4-2 Sensor API
4.4.3.3 無線網路:
在無線網路這方面最主要做的是多機器人資料分享及網路監控，我們使用 WiFi 做我
們的無線傳輸，定義傳送和接收的命名分別是*int W_Send 和*int W_Receive，並且依照回
傳的資料各制定了 struct Data int S_ID 及*void Data。如表 4-3。
功能 函式 內容 資料











































表 4-3 無線網路 API
4.4.3.4 裁判箱:
在裁判箱這裡是只有在比賽時才有的，他也是利用 WiFi 做無線傳輸下達命令給機器
人，在程式設計上是以各動作的行為制定了一個 struct Ref_Command 為命名結構。如表 4-4。




本子計畫依第一年所研議之 FPGA 以及 ARM Bus 規格，建置並撰寫相對應之 API
Driver，並與子計畫二進行測試。
2.完成 API 與驅動程式溝通的開發與測試：完成 API 與 Driver 之撰寫與建置。
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